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@ Antriebsaggregat 

@ Antriebsaggregat (5) mit einem Elektromotor (6) und 
einem koaxial angeordneten Planetengetriebe (7), insbe- 
sondere zum Antrieb" eines Wankstabrlisators in einem 
Kraftfahrzeug, wobei das Planetengetriebe (7) und der 
Elektromotor (6) in einem gemeinsamen Gehause (8) mit 
im wesentlichen hohlzylindrischem Querschnitt angeord- 
net sind. 
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Beschreibung 

Die &fiQdiing betrifft ein Antriebsaggregat mit einem 
ElektroTTiotor unci einem koaxial angeordneten Planetenge- 
triebe, insbesondere zum Antrieb eioes Wankstabilisators in s 
einem Kraftfahrzeug, wobei das Planetengetiiebe und der 
Elektromotor in einem gemeinsamen Gehause angeordnet 
sind und wobei das gemeinsame Gehause eine Innenverzah- 
nung aufweist. 

Es ist bekannt, in Personenkraftwagen sogenannte Wank- 10 
stabilisatoren einzusetzen, die einer Seitenneigung des Wa- 
genaufbaus entgegenwiricen, damit beispielsweise beim 
schnellen Durchfaliren von Kurvcn kdne QbennaBige 
Schraglage des Wagenaufbaus auftritt. 

Ein bekannter lyp eines derardgen Wankstabilisators be- 15 
steht im wesentlichen aus einem Torsionsstab, dessen Mit- 
telteil rechtwinklig zur Fahrtrichtung angeordnet und an 
dcm Wagcnaufbau drchbar gclagcrt ist. Die Endcn des Tor- 
sionsstabs sind dagegen U-formig in Fahrtrichtung abge- 
winkelt und bilden Zwischenhebel, die mit ihren freien En- 20 
den an Achsteilen befestigt sind. 

Das Heben eines Rades bzw. eine Seitenneigung des 
Fahrzeugaufbaus verursacht deshalb iiber die Zwischenhe- 
bel eine Verdrehung des Torsionsstabs. Das dadurch entste- 
hende Drehmoiiient ftihit xu einer ReakLionskraft an den La- 25 
gerungspunkten des Torsionsstabes, wodurch der Wagen- 
aufbau entgegen der Seitenneigung zuruckgedieht wird. 

Dariiber hinaus sind aktive Wankstabilisatoren im Ent- 
wicklungsstadium, bei denen das Mittelleil des Torsionssta- 
bes zweiteilig ausgefuhrt ist, wobei die beiden Teile des Tor- 
sionsstabs iiber eine aus Elektromotor und Planelengetriebe 
bestehende Antriebsanordnung gegeneinander verdreht 
werden. Das Reaktionsmoment des Torsionsstabes ergibt 
sich hieibei also nicht passiv aus d^ voigegebenen Seiten- 
neigung des Fahrzeugaufbaus und der Federcharakteristik 
des Torsionsstabes, sondem kann durch eine entsprechende 
Ansteuerung der Antriebsanordnung nahezu beliebig vorge- 
geben werden. 

Nachteilig bei diesem bekannten Wankstabilisator ist je- 
doch die Talsache, daB die Verbindung von Elektromotor 
und Planelengetriebe durch eine Flanschverbindung erfolgt 
was zu einem hohen Platzbedarf der Antriebsanordnung 
fiihrt. Der vorstehend beschriebene aktive Wankstabilisator 
laiBt sich deshalb nur in wenigen Fahrzeugtypen einsetzen. 

Aus der im Oberbegriff des Anspiucbes 1 beriicksicbtig- 
ten GM79 01 479 Ul ist ein Getriebe fiir anen Rohrmotor 
bekannt, welches als niindestens dnstufiges Planetenge- 
triebe ausgebildet ist und ein Getri^egehause umfaBt. Das 
Antriebsaggregat aus dieser Druckschrift unlerscheidet sich 
allerdings von der vorliegenden Erfindung dadurch, daB 50 
jede Getriebestufe in einem gesonderten Gehauseteil ange- 
ordnet ist, so daB eine beliebige Anzahl von Gehauseteilen 
mittels formschlussiger Verbindungselemente in axialer 
Richlung hintereinander fiigbar sind. Dies hat sich in der 
Praxis deshalb als nachteilig erwiesen, da die Anzahl von 55 
bendtigten Bauteiien eihohl wird und zusStzliche Fehler- 
quellen dadurch geschaffen werden, da diese einzelnen Bau- 
teile exakt miteinander verbunden werden mussen. Die vor- 
liegende Erfindung ist deshalb vorteilhafterweise so ausge- 
staltet, daB sie ein einzelnes, gemeinsames Gehause auf- 60 
weist, das ununterbrochen ist. Um eine weitere Reduzierung 
von Bauteiien zu erreichen, ist das erfindungsgemaBe An- 
triebsaggregat so ausgelegt, daB die Innenverzahnung des 
gemeinsamen Gehauses die Hohlradverzahnung sSmtlicher 
Stufcn des Planctcngctricbcs bildct Wcitcrhin wcist der 65 
Elektromotor eine Aussenverzahnung auf, mit derer sich an 
der Innenverzahnung des gemeinsamen Gehauses abstiitzt. 
Aus der DE 195 34 788 CI ist eine Motor-Reduzi^e- 
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triebe-Anordnung bekannt, die eine Innenverzahnung auf- 
weist und iiber die Lange eines zylindrischen Joches ein- 
stiickig ausgd?ildet ist. Dieses Joch umgibt einen Anker und 
das Planetenrad, wobei die Innenverzahnung mit dem Pla- 
netenrad kammt Um weitere Variationsmoglichkeiten des 
Getriebes und dnen verbesserten Schutz der innenhegenden 
Bauteile zu erreichen, hebt sich die vorliegende Erfindung 
von diesem Stand der Technik dadurch ab, daB die Innenver- 
zahnung des Gehauses die Hohlradverzahnung samtlicher 
Stufen des Ranetengetriebes bildet und daB das gemein- 
same Gehause iiber dessen Gesamdange eine Innenverzah- 
nung aufweist. Weiterhin ist zusatzlich der ElekUromotor so 
ausgestaltet, daB er eine AuBenverzahnung aufweist und 
sich mit dieser AuBenverzahnung an der Innenverzahnung 
des gemeinsamen Gehauses abstiitzt 

Um die erwahnten Nachteile bei den bekannt^ Wanksta- 
bilisatoren zu vermeiden, liegt der Erfindung deshalb die 
Aufgabc zugrundc, cine Antriebsanordnung zu schaffcn, die 
insbesondere zum Antzieb eines Wankstabilisators geeignet 
ist und sich durch einen moglichst geringen Platzbedarf aus- 
zeichnet, um die Montage eines Wankstabilisators auch in 
herkonunlichen Personenkraftwagen zu ermoglichen. Wei- 
terhin sollte die Antriebsanordnung moglichst leicht und 
schnell zusammenzubauen sein tmd sich durch eine mog- 
lichst geringe Anzahl von Bauteiien auszeichnen. Dariiber 
hinaus sollten weitere Fehlerquellen, die durch den Zusam- 
menbau v^^hiedener Bauteile entstehen, vermieden wer- 
den. Femer liegt die Aufgabe der vorliegenden Erfindung 
darin, die Kosten, das Gewicht und den Montageaufwand 
der Antriebsanordnung zu verringem. 

Diese Aufgabe wird bei einem Antriebsaggregat dadurch 
gelost, daB die Innenverzahnung des Gehauses die Hohlrad- 
verzahnung des Planetengetriebes bildet und daB der Elek- 
tromotor eine AuBenverzahnung aufweist und sich mit sei- 
ner AuBenverzahnung an der Innenverzahnung des gemein- 
samen Gehauses abstiitzt 

Dies umfaBt insbesondere die technische Lehre, die Ver- 
bindung von Elektromotor und Ranetengetriebe nicht durch 
eine Flanschverbindung vorzunehmcn, sondem den Elektro- 
motor und das Planelengetriebe stattdessen in einem ge- 
meinsamen Gehause anzuordnen, um auf eine FlanschvCT- 
bindung verzichlen zu konnen. 

In der bevorzugten Ausfiihrungsform der Erfindung weist 
das gemeinsame Gehause von Elektromotor und Planeten- 
getriebe eine Innenverzahnung auf, so daB das Gehause mit 
seiner Innenverzahnung beispielsweise das Hohlrad des Pla- 
netengetriebes bildet Auf diese Weise kann vorteilhaft auf 
ein separates Hohlrad verzichtet werden, wodurch Kost^, 
Gewicht und Montageaufwand der erfindungsgemaBen An- 
triebsanordnung gegeniiber herkonunlichen Antriebsanord- 
nungen verringert werden. Die Innenverzahnung des ge- 
meinsamen Gehauses kann jedoch auch fur eine Drehmo- 
mentabstutzung der einzelnen Baugruppen der Antriebsan- 
ordnung verwendet werden. So weist der Elektromotor er- 
findungsgemaB eine entsprechende AuBenverzahnung auf, 
die in die Innenverzahnung des Gehauses eingreift und den 
Elektromotor dadurch gegeniiber einer Drehung fixiert. In 
einer Variante weist auch ein Verbindungsfiansch der An- 
triebsanordnung eine entsprechende AuBenverzahnung auf, 
die sich an der Innenverzahnung des Gehauses abstiitzt, wo- 
durch die Verbindung der Antriebsanordnung beispiels- 
weise mil dem Torsionsstab eines Wankstabilisators die 
Ubertragung relativ groBer Drehmomente ermoglicht. Dar- 
iiber hinaus ist eine entsprechende DrehmomentabstUtzung 
auch fiir andcre Baugruppen der Antriebsanordnung mog- 
lich, so beispielsweise fur eine in die Antriebsanordnung in- 
tegrierte Brexnse oder Kupplung. 

Hinsichtlich des gemeinsamen Gehauses von Elektiomo- 
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tor und Planetengetriebe ist zu bemerken, dafi die Erfindung 
nicht auf eine einstuckige Herstellung des Gehauses be- 
schrankt ist. So kann das Gehauses beispielsweise auch aus 
mehreren Gehauseteilen bestehen, die miteinander verbun- 
den sind, Nvobei die Verbindung der Gehauseteile beispiels- 5 
weise dadurch erfolgen kann, daB an den Gehauseteilen an- 
gefonnte Gewinde miteinander verschraubt werden. Die 
' Gehauseteile konnen jedcx:h statt dessen auch miteinander 
verschweifit oder verschraubt werden. Daruber hinaus ist die 
Eriindung auch nicht auf hohlzylindrische Gehause im en- 10 
geren Sinne beschrankt, sondern auch mit anderen Gehause- 
formen realisierbar. Es ist lediglich vorteilhaft, einen zylin- 
drischen Innenquerschnitt des Gehauses vorzusehen, damit 
das Gehause mit einer Innenverzahnung versehen werden 
kann, 15 

Andere vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung sind 
in den UnteransprUchen gekennzeichnei bzw. werden nach- 
stchcnd zusammcn mit der Bcschrcibung der bcvorzugtcn 
Ausfiihning der Erfindung anhand der Figuren naher daige- 
stellt. Es zeigen: 20 

Fig. 1 einen Wankstabilisator mit einer erfindungsgema- 
Ben Antriebsanordnung sowie 

Fig. 2 die Antriebsanordnung des in Fig. 1 gezeigten 
Wankstabilisators in einer Querschnittsdarstellung. 

Der in Fig. 1 ge:«;igte Wankstabilisator wird in Personen- 25 
kraftwagen eingesetzt und hat die Aufgabe, eine Seitennei- 
gung des Fahrzeugaufbaus beispielsweise beini schnellen 
Durchfahren von Kurven zu v^hindem oder zumindest ab- 
zuschwachen. 

Stabilisatoren zur Verringerung der Seitenneigung des 30 
Fahrzeugaufbaus sind seit langerem bekannt und beispiels- 
weise in LEXIKON DER FAHRZEUGTECHNIK, Deut- 
sche Verlags-Anstalt Stuttgart eingehend beschrieben, so 
' daB die Beschreibung derartiger Stabilisatoren in der vorste- 
hend genannten Veroffentlichung der vorliegenden Patent- 35 
anmeldung zuzurechnen ist und im folgenden nur kurz auf 
den besonderen Aufbau des Wankstabilisators eingegangen 
wird. 

Der dargestellte Wankstabilisator weist einen aus zwei 
Teilen 1.1, 1 beslehenden Torsionsstab auf, wobei jeweils 40 
ein Abschnitt 2.1, 2J2 der beiden Teile 1.1, 1.2 des Torsions- 
stabes rechtwinklig zur Fahrtrichtung angeordnet und iiber 
jeweils einen Aufhangungspunkt 3.1, 3J2 drehbar an dem 
Fahrzeugaufbau gelagert ist, wahrend ein anderer Abschnitt 
4.1, 4J2 in Fahrtrichtung abgewinkelt ist und einen Zwi- 45 
schenhebel bildet, dessen freies Ende jeweils mit einem 
Achsteil verbunden isL Zwischen den beiden rechtwinklig 
zur Fahrtrichtung angeordneten Abschnitien 2.1, 2.2 des 
Torsionsstabs ist eine Antriebsanordnung 5 angeordnet, 
welche die beiden Teile des Torsionsstabs gegeneinander so 
verdrehen kann. 

Beim Anheben eines Rades bzw. bei einer seitlichen Nei- 
gung des Fahrzeugaufbaus werden die beiden Teile 1.1, 1.2 
des Torsionsstabes uber die Zwischenhebe! 4.1, 4.2 gegen- 
einander verdreht. Die Seitenneigung und/oder die Querbe- 55 
schleunigung des Fahrzeugaufbaus wird hierbei jedoch lau- 
fend durch einen Neigungs- bzw. Beschleunigungssensor 
gemessen und an eine Steuerelektronik weitergeleiteL, wo- 
bei in den Zeichnungen zur Vereinfachung weder der Sensor 
noch die Steuerelektronik dargestellt isL Die Steuereleku^o- 60 
nik steuert dann in Abh^ngigkeit von der gemessenen Sei- 
tenneigung bzw. Querbeschleunigung des Fahrzeugaufbaus 
die Antriebsanordnung 5 an, woraufhin die beiden Teile 1.1, 
1.2 des Torsionsstabes gegeneinander verdreht werden. 
Hicrdurch cntstcht cin Drchmomcnt, das an den Aufhan- 65 
gungspunkten 3.1, 3.2 des Wankstabilisators an dem Fahr- 
zeugaufbau angreift und diesen entgegen der Neigungsrich- 
tung zuriickdreht, um die Seitenneigung auszugleichen. Die 



Steuerung der Antriebsanordnung 5 des Wankstabilisators 
in Abhangigkeit von der gemessenen Seitenneigung bzw. 
Querbeschleunigung des Fahrzeugaufbaus erfolgt hierbei 
.selbstverstandlich kontinuierlich, so daB der Eingriff des 
Wankstabilisators kaum spurbar ist und eine Seitenneigung 
des Fahrzeugaufbaus im noimalen Betrieb des Fabrzeugs 
stark verringert wird. 

Fig. 2 zeigt den Aufbau der erfindungsgemsLBen Antriebs- 
anordnung 5 fUr den vorstehend beschriebenen Wankstabili- 
sator in einer Querschnittsdarstellung. Die Antriebsanord- 
nung besteht im wesentlichen aus einem nur schematisch 
dargestellten harkonunlichen Elektromotor 6 und einem 
dreistufigen Planetengetriebe 7, wobei der Elektromotor 6 
und das PlanetengeUiebe 7 in einem gemeinsamen hohizy- 
lindrischen Gehause 8 angeordnet sind, so daB die her- 
kommliche Ranschverbindung zwischen dem Elektromotor 
6 und dem Planetengetriebe 7 entfallt, wodurch der Platzbe- 
darf der Antriebsanordnung 5 vortcilhafl verringert wird. 

Die Befestigung der Antriebsanordnung 5 an den beiden 
Teilen 2.1, 2.2 des Torsionsstabes ^olgt jeweils durch ei- 
nen Flansch 9.1, 9.2, wobei der motorseitige Flansch 9.1 mit 
dem einen Teil 2.1 des Torsionsstabes verschraubt wird und 
zur Verbindung mit dem Gehause 8 der Antriebsanordnung 
5 eine Kreisscheibe 10 mit einer AuBenverzahnung auf- 
weist, die in eine entsprechende Innenverzahnung in dem 
Gehause 8 eingreift, so daB sich der Flansch 9.1 mit seiner 
AuBenverzahnung an der Innenverzahnung des Gehauses 8 
abstiitzt. Der getriebeseitige Ransch 9.2 ist dagegen in her- 
konuniicher Weise mit einer Zentralwelle U des PLaneten- 
getriebes 7 verbunden und wird mit dem anderen Teil 2.2 
des Torsionsstabes verschraubt 

Hne vorteilhafte Alternative zur Ranschverschraubung 
ist eine Sieckwellenverbindung zwischen der Antriebsan- 
ordnung 5 einerseits und den beiden Teilen 2.1 und 2.2 des 
Torsionsstabes andererseits, wodurch die Ransche 9.1 und 
9.2 entf alien konnen. Diese Steckwellen verbindung kann in 
bekannter Weise durch eine Steckverzahnung erfolgen. In 
Fig. 2 sind dies die Verzahnungen 10.1 und IIJ.. Anstelle 
der Steckverzahnung ist auch ein Polygonprofil geeignet. 

Die vorstehend erwahnte Innenvozahnung des GehSuses 
8 ist nicht auf den Bereich des motorseidgen Ransches 9.1 
beschrankt, sondern erstreckt sich uber die gesamte Lange 
des Gehauses 8. 

Zum einen konnen sich so samtliche Baugruppe der An- 
triebsanordnung 5 auBen in der Innenverzahnung des Ge- 
hauses 8 abstiitzen. So weist beispielsweise auch der Elek- 
tromotor 6 eine AuBenverzahnung auf, die in die Innenver- 
zahnung des Gehauses 8 eingreift, wodurch der Elektromo- 
tor 6 in dem Gehause 8 gegeniiber einer Verdrehung fixiert 
wird. Hieidurch kann vorteilhaft auf eine separate Befesti- 
gung des Hektromotors 6 verzichtet werden. 

Zum anderen konnen auf diese Weise separate Hohlrader 
fiir das Planetengetriebe 7 entfallen, da das Gehauses 8 mit 
der Innenverzahnung das Hohlrad fiir samtliche Planetenra- 
der 12.1, 12.2, 123 des PlanetengeUiebes 7 bildet. 

Das Gehause 8 weist hierbei Uber seine gesamte Lange 
keinerlei Vorspriinge nach innen auf, um eine kostengun- 
stige Herstellung der Innenverzahnung durch Raumen zu er- 
moglichen. 

Bin weitejer \brteil der durchgehenden Innenverzahnung 
des Gehauses 8 ist der leichte Zusammenbau der Antriebs- 
anordnung. Aufgrund der durchgehenden Innenverzahnung 
miissen alle im gemeinsamen Gehause 8 liegenden Teile 
(mit Ausnahme der Lager) lediglich "aufgefadelt*' werden. 
Die crfordcrlichc Drchmomcntabstutzung ist automatisch 
fiir alle Bauteile gegeben. Die Fesdegung in axialer Rich- 
tung kann in einfacher Weise durch Sprengringe oder Siche- 
lungsringe erfolgen. Mit Ausnahme der elektrischen Leitun- 
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gen entfallen alle ractialen Bohrungen ini gemeinsamen Ge- 
h^use. 

Paten lanspriiche 

3 

1. Antriebsaggiegat mil einem lilekuomotor (6) und 
einem koaxial angeordnetcn Planclengelriebe (7), ins- 
besondere zum Antrieb eines Wankstabilisalors in ei- 
nem Kraftfahrzeug, wobei das Planeiengetriebe (7) und 
der Elektromotor (6) in einem gemeinsamen Gehause lO 
(8) angeordnet sind, und wobei das gemeinsame Ge- 
hause (8) eine Inncnverzahnung aufweist, dadurch ge- 
kennzdchnet, dafi die Inncnverzahnung des Gehauses 
(8) die Hohlradverzahnung des Planetengetriebes (7) 
bildel und daB der Eleku-omotor (6) eine AuBenverzah- 15 
nung aufweist, mit deren sich an der Innenverzahnung 
des gemdnsamen Gehauses (8) absiUtzt. 

2. Antricbsaggicgat (5) nach Anspruch U dadurch gc- 
kennzeichnet, daB das Gehause (8) cincn hohlzylindri- 
schra Querschnitt aufweisu wobei der AuBcndurch- 20 
messer des Elektromotors (6) und des Planeiengelrie- 
bes (7) im wesentlichen gleich dcm Innendurchmesser 
des Gehauses (8) ist. 

3. Antriebsaggregat (5) nach einem der Anspriiche 1 
Oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB das Planelenge- 25 
triebe (7) mehrere Stufen aufweist und die Innenver- 
zahnung des Gehauses (8) die Hohlradverzahnung 
samdicher Stufen des Planetengetriebes (7) bildet. 

4. Anuiebsaggregat (5) nach Anspruch 3, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Planetentrager der Endstufe des 30 
Planetengetriebes (7) in dem gemeinsamen Gehause 
(8) gelagert ist. 

5. Antriebsaggregat (5) nach einem der Anspriiche 1 
bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB auf der dem Plane- 
iengetriebe (7) abgewandten Seite ein Ransch (9.1) zur 35 
Drehmomentubertragung angeordnet ist, wobei der 
Flansch (9.1) eine AuBenverzahnung aufweist und sich 
mit seiner AuBenverzahnung an der Innenverzahnung 
des Gehauses (8) abstutzt 

6. Anuiebsaggregat (5) nach einem der vorstehenden 40 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB an minde- 
stens einer Stimseite ein Drehmomentstab in das Ge- 
hause (8) koaxial eingesteckt ist, der das Drehraoment 
insbesondere an einen Wankstabilisator weiterleiteU 

7. Antriebsaggregat (5) nach einem der vorstehenden 45 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB das gemein- 
same Gehause (8) von Planeiengetriebe (7) und Elek- 
tromotor (6) keine nach innen ragenden ^rsprunge 
aufweist, um die Innenvozahnimg durch Raumen her- 
stellen zu konnen. 50 

8. Antriebsaggregat nach Anspruch 7, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB sich die Innenverzahnung iiber die 
gesamte Lange des Gehauses (8) erstreckt, um eine ein- 
fache Montage zu ermoglichen. 

9. Antriebsaggregat (5) nach einem der vorhergehen- 55 
den Ans{MlJChe, dadurch gekennzeichnet, daB in dem 
gemeinsamen Gehause (8) von Elektromotor (6) und 
Planeiengetriebe (7) zusatzlich eine Kupplung und/ 
Oder eine Bremse angeordnet ist. 

- 60 
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